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Rechercheantrag gam. Paragraph 43 Aba. 1 Satz PatG iat gaatellt 

@ Vorrichtung und Vierfahren zur Automatisiemng von Fordarsystemen 

@ Die Erfindung bezieht sich auf ei ne Vorrichtung und ein 
Verfahran zur Automatisierung von Fdrdersystemen mit 
zummdastsiner Fdrdereinrichtung, insbasoridera Lasttra- 
gar ainer Eisktrohdngabahn, wobei dls Fdrdarainrichtung 
einen Positionsgabar aufwaist und zunmndest uber eina 
Lattung mH einar zantralen Stauareinhait varbundan ist 
Zur verbasserten Abstands- und Positionssteuarung ist 
vorgasahan. daS dia zantrale Stauerefnheft (52) aina Bua- 
ateuarung ist, daS dta zumfndast efne Laltung als Buslei- 
tung (56) ausgebildet iat und da& dIa Fdrdarainrichtung 
(12, 14) ainen Mikroprozassor (32. 36) aufwoist, dar ainar- 
seits mit dam Positfonagebar (16, 18) und anderersaits 
mit der zumindest arnen Busiaitung (46) varbunden ist Ea 
erfolgt ain bidirelctionaler Auatauach von Soil- und/odar 
Istwartdaten zwiachon dar Fdrdareinrichtung (12* 14} und 

I dar zentralan Stauareinheft <52) und/odar zwiachen dan 

, Forderamrichtungen salbsL 
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Beschreibung 

Die Erfindiing bezieht sich einerseits auf eine M>iTichtung 
zur Automattscruag von F3rdersystenien mit zumindest ei- 
ner F^rdereinrichtUDg, insbescmdeie Lasctrager eioer £lek- S 
trohSngebahn, wobei <fie FBrdereinricfatung einen Posidons- 
geber aufweist und iiber zumindest eine Leitung mit einer 
zenlralen Steuereinheit vrxfounden ist, und andereiseits auf 
ein y^rfiahren zur Automadsienmg von Hirdetsystemeo, 
insbesondere schtenengebimdenen F&idersyiaemen wie 10 
Elektrohangebahnen Oder Rurf&rdeisystemen, wobei zwt- 
scben einer zenlralen Steuereinheit und zumindest einer 
Fordereinrichtung Sol W undfoder Istwertdalen ausgetauscht 
werdcn. 

Aus der EuFopSischen Patenischrift 0 209 076 61 ist eine is 
>Ai[zicfatung zum lYansponieren und Positionieieo von La- 
sten mittels eines oder mebicrer ISngs cvaei Laufbahn ver- 
fahrbarer Lasttrager, an dcneo Lasten aufgehangt sind, be- 
kannt. Jeder LasttrSger ist ndt einem Posidonsgeber ausge- 
stattet und iiber zumindest eine Leitung mit einer zcntralen 20 
Steuereinheit verbunden, iiber die Sollwertc an die Lasttra- 
ger ubenniuelt wcrden, wobei den Lasttragetn die gleichen 
Lagc- und GeschwindigkeitssoUwerte zugefiihrt werden. 
Dabei Ic6nnen Aktionen wie Heben, Senken oder Gieifen 
der Lasttrager nur an bestimmten Posidonen durcfagefubrt 25 
werden, die durch Sensoren wie Endschalter gekennzeicb- 
net sind. Die Scnsozen sind notwcndig, damit die LastUager 
7.um Beispiel dnen besdmmten Mindestabstand nicht unter- 
schieiten und/oder in gewUnschten Posidonen Akdonen 
ausuben konnen. 30 

Aus der Europaischen Patenischrift 0 626 299 B 1 ist eine 
Vbnichtung zur Posidonsbestimmuzig eines an einer 
Schiene verfahibaren Fahrzeuges bekannl. Die \^>rricbtung 
besteht aus einem l&ngs der Schiene angeordncten Magnet- 
band mit quer zur L^gsiichtung der Schiene verlaufenden 35 
MagneUsicruDgsbciciciien und einem zugeordnetcn, am 
PahrTeug befesdgten Tjesekopf. Um eine Posidonsinforma- 
tion mit nur einem Sensor zu erreichen ist voigesehen, daB 
die Magnedsierungsbcreiche des Magnetbandes in einer bi- 
nSren Absolutkodicrung nach einem Faltungscode mit Feh- 40 
lerkorrcktur angeordnet sind. 

Pemer sind aus dem Stand der Ibchnik Bussysteroe zur 
Koppeiung digitaler Fekiauiomatisienmgseiobeiten wie 
zum Beispiel speicherprogrammierbare Steuenmgen, Stell- 
geraie und MeBumformer bekannt. 4S 

Der Brfindung Hegt das IVoblem zugrunde, eine Mirrich- 
lung und ein Wifahien zur Automatisiening voo K&rdersy- 
stemen derail weiteizubilden, daB eine Abstands- und Post- 
tiomcrsieueiung von Hhdereiniidmingen auf einfache 
Wdse ermdgiicht wild und insbeaondeic Akdonen an belie- so 
bigen Stetlen durd^gefUbrt werden kfinnen. 

Das Pkoblem wird duich eine Mxrichtung dcrart gelOst. 
daB die zentrale Steuereinheit eine Bussteueruiig ist, wobei 
die zumindest dnc Leitung als Busleilung ausgdiildet ist 
und wobei die Fdrdereinrichmng einen Makroprozessor auf- 5S 
weist. der einerseits mit dem Posidonsgeber und mdcrer- 
seits mit der zutmndcst einen Busieitung veibunden ist. 
Duicb die Ausbildung der Fdideidniichtungen als Busteil- 
nchmer wird eneicht, dafi die Fdidereinrichtungen an belie- 
bigen Posidonen, die durch die zentrale Steuereinheit (Ma- 60 
ster) an die in den Fbrdcreinrichtungcc integrierten Miknv 
prozessoren (Slave) weitergegeben werden, Akdonen aus- 
fuhn;n konnen. Durch den AaschluB beider Fordereinrich- 
tungen an ein und das selbe Bussystem ist auch etn Daten- 
aasiausch zwischen den jewdligen Fardereinrichtungcn 65 
mogiich, so dafi ein vorgeschriebencr Mindestabstand oder 
andere Kritericn cingehalteo werden kdnnen. 

Insbesondere ist von VortciU dafi auf Sensoren wie Bnd- 
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schalter vernchtet werden kann, die zur Beabstandung von 
endang eines TYanspoitwcges verfahrbareo FSrdefeinrich- 
tungen nacb dem Stand der Technik vorgeseheo sind. 

Um insbesondere bei scfaienengebundenen Fordersyste- 
men eine genaue Lagccrfassung zu ermdglicbeo, ist voige* 
sehen.dafi der I^idonsgeber dnen T^esekopf aufweist. wo- 
bd derLesekopf einem entlang der Laufbahn angeordneten 
Magnetband zugeordnet ist. d&s qatr zur Laogsrichtung an- 
geordnete Magnedsierungsbcreiche mit eioer binStco Abso- 
ludcodierung aufwdsL Auf diese Weise ist eine besonders 
dnfache uod sphere Lagebestinmiung gewahrldstet 

Bd dner besondus bevorzogten AnsfUhnmgsfonn ist 
voigesehen, dafi die zunundest eine Busldtung als I^ldbus- 
schienensystem ausgebildet ist, wubei fOr die Datenilbertra- 
gung entlang dner Laufbahn wie Schiene zumindest dne 
Kontaktdnrkfatung wie Schleifldtung voigesehen ist, an 
der die Fdnfeieimichtungen je mit zumindest einem Kon- 
taktdcment wic Schkifer angesdilossen sind. Auf diese 
'^se sind die FSideretfirichtungen stMndig mit dem Bussy- 
stem vexbunden, so dafi Daten bidiiekdonai entweder zwi- 
schen den Forderdnrichtungen selbst oder zwischen der eix>- 
zeben Fordeneinrichmng und der zentralea Einhdt ausge- 
tauscht werden k6nnen. 

Der Lesekopf selbst ist dabd iiber dne Auswerteelektro- 
nik und dnen Schnittstellenumsetzer mit dem in der Vdnkx- 
dnrichtung integrierten Mikroprozessor verbunden. Da- 
durch wird endcht, dafi der Mikroprozessor siandig mit der 
aktucllen Posidoo versoigt wird, die Ober die Busldtung zu 
der zentralen Einheit weitergegeben werden kann und dort 
mit der Istposidon einer benachbaiten Ftirderetnrichtung 
verglichen werden kann. 

Bei dnc7 weiteren bcvorzugten Ausfuhrungsfonn ist vor- 
geseheo, dafi der Mikroprozessor veischiedenc Speicherbc* 
idche aufweist, in denen nnterschiedliche FunktionsablSufe 
abgespeichert sind, die mit besdmmten Akdonsnummem 
abrufbar siixL Hicrdurch wird eine Flexibilisierung von Ak- 
don^nktcn eneicht Die iibergeordnete zentiale Steuerdn- 
hdt (Master) gibt dabei besdmmte Akdonsnummem auf das 
Bussystem, die voo jewdligen Kfikroprozessoren (Slaves) 
vcrarbdtBt werden und an vorbesdmmteo Posidonen Akdo- 
nen wic Hebeo, Senken oder Grdficn und ahnliches auslo- 
sen. Auch auf diese Wdse wird eirdcht, dafi die F3rderdn- 
richtung in jeder beliebigen P6sitica aktivieibar ist 

£s ist voigesehen, dafi die Daten zwiscbeo den H^UEtopco- 
zcssoren der F&iderdnfichtungen bidiiekdonai austausch- 
bar sind. 

Verfahiensmafiig wild das IM^lem dadurch gelfist, d^ 
dn bidirekdonaler Austausch von SoU- uod/oder Istwotda- 
ICD zwiscfaea der FOtdeiehuichtuqg und der zentralen Steu- 
erdnhdt uixVoder zwischen zumindest zwci Fdnfeicinnch* 
timgen des RhilBcsystcms uixl 6u zentiaicn Stenocinhdt 
erfolgt. Auf diese Wdse kfinnen Abstands- und Posidomer- 
siBuerungen einfach realisiert wexdeo. Insbesondere durdi 
den bidirekdonalen Austausch von Soil- und/oder Istwertda- 
len sind Posidon und/oder Akdonszustand jeder Fdrderein- 
richtung sowohl der zentralen Bnbdt als auch der jeweils 
andereo Fordeidnrichtung bekannt Koliisionen kdnnen da- 
duicfa vemdedea werden. Auch ist insgesamt dne Flexibili- 
sierung des FSitfcrsystems mdglich, da Akdonen der Fdr- 
derdnrichtungen wie Heben, Senken oder Ordfen von La- 
sten in beliebigen Posidonen unter Berilcksichdgung be- 
nachbarter Fdrdereinrichtungra durchfUhrbar sind. 

Bei einer besonders vorteilhaften Vcrfahrcnswdse erfolgt 
die Steuerung der FSrdereinrichmngcn Ober dn Bussystem, 
insbesondere sericUes Bussystem. 

Es ist voigesehen, dafi die Fotdexdnrichtung ihre Istposi- 
don erfafit, auswenet und mit der iibexgeordneteo zentralen 
Steuereinheit oder untetdnander austauscht und in Abhan- 
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gigkcil cines vorgcgcbcncn Soil wens und/oder Signals eine 
bcstimmic Aktion ausfdhrt Bei zumindesi zwei FSrderem- 
richtungen ist vor^esehen, dafi diesc ihre Position erfassen, 
auswerten und mil der Qbeigeordnetea Steucreinheit und/ 
Oder unteteioander austauschen und in Abhangigkeit eines 5 
voT]gcgebenen SoIJwerts und/oder Signals cine bestimmtc 
Aktion ausfilhren. Dies ist insbesonderc dann von \bricil, 
wenn es sich bei den Fdrdemnnchtongra um an einer Lauf- 
bahn vcifahrbare Lasttrager bandclt, wic zum Bdspiel bei 
einem Elektrohangcbahnsystcm. 10 

Zur Klexibilisierung von Akiionspunkten ist voigesehen, 
dafi von der ubergeordneten zeniraien Steuereinheit flvla- 
sier) Fahrauftrage ausgegeben wcrden, die in den eioaelnen 
FordcivinrichLungeu bei Erreichcn cincr vorgt^ebenen Posi- 
tion Aklionsauftragc wic Hcbcn, Scnkcn odcr Grcifcn von 15 
Lasten auslbscn. Im Gcgensacz za den aus dcm Stand dcr 
Technik bekanntcn Vcrfahrcn sind spczicUc Scnsorcn wie 
Cndschallcr cnllang zuin Beispicl cincr Laufbuhn nichi not- 
wcndig, um die Aktioncn in vorbcsdmraien Positionen aus- 
fiihren zu konoen. Dies wird insbesondeie daduich eneicfat, 20 
dofi die Istposition Uber dai Datenbus an die zentrale Einheit 
weitecgegeben wild und dort mit dcr Istposition einer be- 
nachbarten FScdereinrichtUDg veiglicfaen wird. Badurch er- 
gibl. sich auch dcr besondere M>rteil der Verfahrensweise, 
dafi nSmlich Aktionen der K&rdereinrichtungen an betiebi- 2S 
gen Pbsitionen eingeleitet weiden koonen. 

Wtexc EinzcUieiten, Votlcile und Merkmale der Erfin- 
dung eigehen sich nicht nur aus den AnsprOchen, den diesen 
zu entnehmenden Merkmalen - fUr sich und/oder in Kombi- 
nation % sondem auch aus der oacfafolgenden Beschieibung 30 
eines der Zeichnung zu enmebmenden bevoizuglea Ausfilh- 
ruDgsbeispicls. 

Der einztgen Figur ist eine als Bussystem ausgebildete 
VDcridituDg 10 zur AutomaiisiecuDg dues dn oder mehrere 
F5rdereiarichcungen 12, 14 aulwdsende Fdrdecsystem dar- 3S 
gcstcUL Bei den FOideieinricbtungcn 12, 14 kaon es sich um 
tangs einer Laufbahn (nicht daigestelU) verfahibare I^sttri- 
ger einer ElektrohSngebahn hacdcln, an denen Lasien aufgc- 
hangt sind, wobci die jewciligen Lasttrager mindeslens ei- 
ncn Antriebsmotor (nicht daigestcllt) aufweisen kdnnen. 40 
Ocrartige Lasttrager sind aus der Europ^schen Patentschrift 
0 209 076 B I bekannt, auf deien Inhalt hier verwiesen wird. 

Die Fdrdereinrichtung 12» 14 weist einen Positionsgeber 
16, 18 auf, dcr uber eii» Verbindungslntung 20, 22 mil einer 
Ausweneeinhcit 24, 26 verbundcn ist. In dem hier daige- 4S 
stellten Ausfuhrungsbei^el ist der Posidonsgeber 16, 18 
als Lesekopf ausgebildet, der einem entlang der Lautbahn 
(nicht daxgestellt) angeoidneten Magnetband 28 zugeoidnet 
isl, das qwjT zur Langsrichrung angeordnete Magnetisie- 
rungsbcrcichc mil cincr binarcn Absoluikodierung aufweisL » 
liine derardgc Vsnichiung zur Posidonsbestiznmung von 
entlang einer Laufbahn verfahibaren FBrdcrcinrichiungcn 
isi aus dcr Europaisdieu Patentschrift 0 626 299 Bl be- 
kannt Das Magnetband beslchl zweckmafiigcrweise aus ei- 
nem magneiisicibaren flexiblen KunststofipiofiU d h. einem ss 
Kunststoffbaxxl, demeia magocdsicifoares MetaUpulver ein* 
vericibt ist 

Die Auswerteeinheit 24, 26 ist Ober eineo in der Fonder- 
cinrichtuDg integzieiten Scfamtuteilenunisetzer 30, 32 init 
einemMtkropiozes8or34,36verbuDdeaDer\fikroprozes- 60 
sor 34, 36 seineiseits ist fiber einen fiuskoppler 38, 40 und 
Zuleitungen 42. 44 mit eioer als Feldbussystem 46 ausgdiil- 
deren Busteitung verbundeo. Die Busleitung 46 selbsl isi 
Uber eine Verbindungsleitung 48 und einen Buskoppler 50 
mit einer zentraien Steuereinheit (Master) 52 verbundcn. es 

Der Bus 46 kann als seriellcs Bussystem zur Koppelung 
der zentraleu Steuereinheit 52 mit den MiktoprozBSScreo 
34, 36 der Fordcreinrichtungen 12, 14 ausgebildet sein. Als 



Bussiruknir wird eine Linienstiuktur verwendet, wobci die 
Zuleimngen 42, 44 als Sttchleitungen ausgebildet und zu je- 
weils einem Abzweig 54, S6 fuhren. In dem hier daigesteU> 
ten Ausfuhnuigsbeis|nel besteht die Busleitung 46 aus ei- 
nem Feldbusschienensystem, welches giitwii»ii»ft zwei 
Schienen umfafit. Dabei ist vorgcsehen, dafi die Abzwei- 
gung 54, 56 als Schleifkontakle ausgebildet sind, um bd 
verfahrbarcn Foidctcinrichtungcn 12, 14 in jedar Position 
eincD etektrischen Kooiakt hersteilen zu kdtuiea. 

Duich die erfindungsgemaSe Ausbildung der \brrichtung 
10 als Bussystem wild gegenUber dcm Stand da Ibchoik 
der \brteil eneicfat, daS unabhangig voa entlang der Lauf* 
bahn angeordneten Sensoien eine hohe Bexibilitat enetcfat 
wird, wobci die cinzckicn FardcrcinrichtungcD 12, 14 unab* 
hangig von Sensorcn in gcwOnschtem Umfaog positionier- 
bar und aktivierbar sind. 

VerfahrensmaBig ist vorgesehen, daB zwischen zenualer 
Steuereinheit 52 und deo Mikroprozcssoren 34, 36 sowie 
zwischen den Mikroprozcssoren 34, 36 selbst ein bidirektio- 
naler Austausch voo SoU- und/oder Istweitd^en erfolgt 
Dabei wird durch die zentraie Einheit 52 eine Aktionsnum- 
mer vorgegeben, die uber den Buskoppler 50 auf den Bus 46 
geleitet wird. 

Eine entsprechende Aktionsnummer Ifist in dem Mikro- 
prozessor 34 und/od^ 36 einen in einen Speicher gelegien 
vorhestimmten Funkdonsablauf wie Heben. Senkcn oder 
(ireiren einer Last aus. Auch die Position kann duich die 
zenu^e Einheit 52 als SoUwcrt vorgegeben werden. Auf- 
gnind der bidireklionalen Kommunikaiion der Busteilneh- 
mer eihait jede FOideieinrichUing 12, 14 die jewciligen Id- 
fomiadoaen der andereo, so da3 KoUisionen weitgehend 
ausgeschlossen siod. Audi weisen die zcntrale Einhcii 52 
und/oder die Mikroprozessoren 34, 36 Speicheibciciche mit 
lafoEmatioiieQ dariUier auf, wie weit eine /Vnnlhrung der 
bddcD FQIrdereixuichtungea 12, 14 einander criaubt ist. So- 
bald sich die Facderdnrichumg 12, 14 unedaubt nSbcrn, 
wird ein Signal ausgeiast, das die Antriebseinheiten (nicht 
daigestellt) der Fdidereinrichtung 12, 14 abschaltet. Selbst- 
verstfindHch kann auch die zentrale Steuereinheit 52 mit Bu- 
skoppetetement SO Bestaodteil einer weiieren Ritdefetn- 
richtung (nicht datgesteUt) sein. Dabei wSre die Veihin- 
dungsleiomg 48 ebenfalls Qber Schleiftontakte mit dem 
Bussystem 46 veibunden. 

Insgesamt wird eioe sichere imd etnfache Abstands- und 
Positioniersteuerung ohne zusStzlicbe Sensorik and die da- 
filr notwendige ^feHcabelung reaiisiert. AuBeidem wird eine 
Flexibilisierung von Alctionspunkten dahingdiend eneicht, 
dafi Aktionen der Fdrdereinnchmngen 12, 14 an beliehlgen 
Posatitmeo ausfuhrliar sind. 

Patcntanspriicfac 

1. Vorrichtung zur Automatisierung von Rirdersyste- 
men mit zumindest einer FdrdeTciniicbtung, insbeson- 
dere Lasttr^r einer Elektroh&igebahn, wobei die Fdr- 
dereinrichtung einen Posidonsgeber aufweist und zu- 
mindest uber eine Leitung mit einer zentraien Steuer- 
einheit verbundcn ist, dadnrcfa gekemizeicluiet, dafi 
die zentrale Steuereinheit (52) eine Bussteuerung ist, 
dafi die zumindest eine Leitung als Busleitung (56) 
ausgebildet ist und dafi die Hkdeiemrichiung (12, 14) 
einen Mikroprozessor (32, 36) aufweist, der cincrsciis 
mil dem Positionsgeber (16, 18) und andercrscits mit 
der zumindest einen Busleitung (46) verbundcn isL 

2. \(3Richtung nach Anspruch 1, daduich gekenn- 
zeicfanet, dafi die zumindest eine Busleitung (46) als 
Feldbusschieneosysleai an^ebildet ist, wobei fUr die 
Datenfibeitragung entlang einer Laufbahn wie Schiene 
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2uimndest eine Kontakteinrichtnng wie Schldfleiiung 
vorgeseben ist, an der die FSrdeicinrichtiiiig (12, 14) 
mil zimiindest einem KonlroUelenient wie Sdildfer 
(54, SS) angeschlossen sind. 

3. >forrichtung nacb Anspnicfa 1 Oder 2, daduich ge- 
kennzeichnei, dafi der Posidonsgeber (1^ 18) einen 
Lesekopf aufweist, wobd der Lesekopf einem eotlang 
der Laufbahn angeoidneten Magnetband (28) zugeord- 
net isc, das quer zur LSngsrichlung angeordnete Ma- 
gnedsterungsbeieidie nut eioer binSren Absolutkodie- 
rung aufweisL 

4. Vomcfatung nacb einem Oder mehreren dn voiber- 
gehenden Ansprficbe, daduicb gekemnddmet, dafi der 
Lesekopf a6, 18) selbsl Qbcr eine Auswciteelekironik 
(24, 26) und einea ScbnittsteUenumsetzer (30, 32) mit 
dem in der FGtrdereinrichning (12, 14) intcgrierten Mi- 
kroprozessor (34, 36) vobunden isL 

5. Votrichtuqg nach etnem oder mebieren der voiher- 
gehenden Amprilche, dadurch gekennzeichnet, dafi der 
Mikioprozessor (34, 36) veischiedene Speichexbeiei- 
che aufweisU in denen untexschiedlicbe Funktionsab- 
laufe abgespeicfaert sind, die Qber bestinimte Alcdons- 
nummem abnifbar sind. 

6. Vorrichtung nach einem Oder tnehrenen der vortier- 
gehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
FSidereinrichnjng (12. 14) injoder bcacbigcn Position 
akUvierbar isL 

7. Votrichmng nach einem oder mehieren der vorher- 
gehenden Ansprilche, dadurch gekennzcicfanet, daB die 
Datea zwischen den Affikroprozessoien (34, 36) der 
Foidejeinrichtung (12, 14) faidirektional austauschbar 
sind. 

8. Verfahrcn zur Automadsicning von Fordersyste> 
men, Insbcsondere schiencngdsundenen I^rdersyste- 
men wie Elektiohangebafanen oder Huriordersyste- 
mcn, wobei zwischen einer zentralen Sleueieinheit und 
zumindest einer Fdrdereinrichning SoU- und/oder 1st- 
wertdaten ausgetauscht werden, dadurch gekennzeich- 
net, dafi dn bidiiektionaler Austausch von SoU* undV 
oder btwertdaten zwischen der Fordexeinrichtung (12, 
14) und der zentralen Steuereinheit und/oder zwischen 
zumindest zwei F&deieinrichnjngen (12, 14) <tes Vdr- 
dezsystems und der zentralen Steueieinheit erfidgL 

9. Verfahien nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net, dafi die Steuening der FfirderBanricfatungeo (12, 
14) Uhcr ein serieUes Bussystem erfolgt 

10. Verfahien nach Anspnicb 8 oder 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, dafi die F6rdereinrichtung (12, 14) ihre 
Istposition erfafit, auswenet und mit der Qbctgeordnc- 
tcn zeniralcn Steuereinheit austauscbt und in Abhiin- 
gigkeit eines vorgegebenen SoDwerts uod/oder Signals 
cine bestimmtc Aktion ausfUhrt. 

1 1 . V^ahren nach einem oder mehxeren der vorheige- 
hcndco Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi zu- 
mindest zwei Fdidereinrichtungen (12, 14) ihze Vosi- 
don rarfassen, auswerteo und mit der iiborgecxdneten 
zentralen Steuereinhdt und/oder untereinander austaU' 
schen und in AbhMngigkeit eines voigegebenen SoU- 
werts und/oder Signals eine bestinunlc Aktion ausHih- 
ren. 

12. Verfahrcn n^h einem oder mchrcren der vorhcr- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi 
von der iibergeordneien zentralen Steuereinheit (52) 
Fahrauftrage ausgegebcn werden, die in den einzebien 
Fdrdereinrichtungcn (12, 14) bei Bcreicben einer vor- 
gegebenen Bosition Aktionsauftrage wie Heben, Sen- 



ken Oder Greifcn von Lasien auslfisen. 
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